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ABSTRACT
Salah satu model kontrol optimal mengenai pergerakan misil yaitu model yang dibangun Subchan pada tahun 2007. Model ini
merupakan model pergerakan misil yang menjadikan ketinggian dan waktu sebagai kendala pada pergerakan misil. Fungsi tujuan
pada model Subchan adalah meminimumkan ketinggian dan waktu. Pada penelitian ini, fungsi tujuan pada model Subchan
dimodifikasi dengan meminimumkan gaya dorong selain dari meminimumkan meminimumkan ketinggian dan waktu. Tujuan dari
penelitian ini yaitu menemukan solusi optimal dari model Subchan yang telah dimodifikasi fungsi tujuannya menggunakan Tomlab
PROPT serta dibandingkan hasil dari model Subchan sebelum dan setelah modifikasi. Hasil dari penelitian ini berupa grafik sudut
lintasan, kecepatan, posisi, ketinggian, gaya dorong dan sudut tembak dari misil. Berdasarkan hasil yang diperoleh ternyata kondisi
optimal didapatkan setelah model dimodifikasi dengan menggunakan penalty. Hal ini disebabkan karena pemberian ketinggian,
gaya dorong dan waktu yang diminimumkan mempengaruhi kecepatan roket sehingga percepatan dan kecepatan misil menurun dan
berpengaruh pada perubahan waktu tempuh misil dalam mencapai target.
